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１．はじめに 


























① LED ボード 











































減速ギア付きDCモーター DCモーター, 5V / 600RPM
モータードライバー Texas Instruments, DRV8835
フルカラーLED WorldSemi, WS2812B
ニッケル水素充電池 単三 4本
































れる。n番目のセンサの反応の有無をbn = {0, 
1}, n = 0,1,2,3,4とすると，センサの反応は B 
= [b0 b1 b2 b3 b4]となる。これに重み WT = [100, 
200, 300, 400, 500] を付けて，ロボットのライ
ン上の位置を 
              P = BWT               (1) 
とする。ここで，重みWTはロボットのモータ
ー速度の範囲が0～1023から決定した。このと
き，中央センサのみが反応すると，B = [0 0 1 














Mc = KPe + KD (e - ep)         (3) 
により調整される。このとき，左右のモータ
ー出力は， 
ML = M0 - Mc                (4) 
















































































LTS→R, LTR→T, LTL→S, 
 







図８ ロボットの回転角（0 度～360 度） 




RTS→L, RTR→S, RTL→T, 






ボットの回転角を，直進 0 度，右折 90 度，旋
回 180 度，左折 270 度とし，それぞれ{S, R, 
L}＝{0, 90, 270}とする。このとき，旋回前を
X = {S, R, L}，旋回後を Y = {S, R, L}，旋回を
T = 180 とすると，行き止まりを含む経路省略
後の角度 Z は，次式により求まる。 
Z = (X + T + Y) % 360          (6) 
ここで，%は余りを求める記号である。例
えば，LTS の場合には，式(6)より，270+180＋






















①L, ②LL, ③LLT, ④L[LTR], LTR→T, 
⑤[LTL], LTL→S, ⑥SL, ⑦SLT, 
⑧S[LTR], LTR→T, ⑨[STL], STL→R 
最短経路：R (経路長9→1) 
<START2 の探索過程> 
①R, ②RL, ③RLL, ④RLLT 
⑤RL[LTR], LTR→T ⑥R[LTL], LTL→S 





















[1] 辻明典 , 桑折範彦 , 川上博 , ”実践して学
ぶAI/IoT技術”, 大学教育カンファレンス
in 徳島発表抄録集, pp.54-55, 2019. 
[2] J.A. Pandian, “Maze Solving Robot Using 
Freeduino and LSRB Algorithm”, IJMER, 
ISSN:2249-6645, pp.92-100, 2013. 
[3] L. Bienias, “Maza Exploration Algorithm for 
Small Mobile Platform”, Image Proc. & 















①L ②L③T ④R LT LT ⑤L S S ⑥L⑦T⑧R
ST ST ⑨L R
①②
③
④ ⑤
⑥
⑦ ⑧
⑨
LTR→T LTL→S LTR→T
STL→R 最短経路
